状態空間モデルを同定するデータ駆動型極配置法 by 山本 茂 et al.
状態空間モデルを同定するデータ駆動型極配置法
著者 山本 茂, 岡野 祐貴, 金子 修
雑誌名 システム制御情報学会論文誌 = Transactions of








162 　システム制御情報学会論文誌，Vol. 29, No. 4, pp. 162–167, 2016
論 文
状態空間モデルを同定するデータ駆動型極配置法*
山本　　茂 †・岡野　祐貴 ‡・金子　　修 †
A Data-driven Pole Placement Method Simultaneously
Identifying a State-space Model*
Shigeru Yamamoto†, Yuki Okano‡ and Osamu Kaneko†
This paper studies a data driven pole placement method deriving a state feedback gain directly
from a pair of state and input measurements of a given controllable discrete-time system. In a
conventional approach, a state space model should be identified in advance to apply a standard pole
placement algorithm. In the proposed method, a state feedback gain and a state space model can
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t1 t2 ··· tn f1 ··· fm
]T
∈ℜ(n+m)n










U = (Bd⊗UT0 )(vec Im) (22)
と定義すると，(20)式は線形方程式
– 9 –
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∈ℜµi×µj (i ̸= j) (27)
Bi =

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0 ··· 0 XT0 0 ··· 0
∈ℜµin×m(n+m)
i
X¯ ∈ℜ(n+m)n×n(n+m)が正則となるためには X¯ のブロッ
ク構造から，

















detX ̸=0 ⇔ detX¯ ̸=0 ⇔ (31)式 and (32)式























detX ̸=0 ⇔ (31)式 and (29)式
さらに，(29)式中の行列は n+m次正方行列であるの
で，(29)式ならば (31)式でもあるため，













作点 R¯iからの変動を状態変数 xi =Ri− R¯iとする．文
献 [8]では，要求の到着率が 1秒あたり 3.8件，第 1段と

















































5.2 2入力系：Apache HTTP サーバ
操作量は二つのパラメータKeepAlive (KA) とMax-









Fig. 1 A tandem queue
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F =
[
−194.996 329.515 −123.348 −193.833
















(X +∆X )η=U+∆U (45)
となる．この式のX , U は測定値で∆X，∆U は雑音に
よる影響を表す．





























Fig. 2 A sample of measurement data used in pole place-
ment (left top: the first element of x0, left bottom:






























(a) σ2=0.022 (b) σ2=0.042
Fig. 3 Plot of the desired poles (‘◦’) and eigenvalues of
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